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Armoire modulaire pour le stockage et Fentralkiemeiit de pots agitateurs 

5 

L'invention conceme les annoires pour pots agitateurs utilis6es pour le stockage 
de pots contenant des produits liquides, tels que des peintures ou analogues, k 
maintenir sous agitatioii. En particulier, rinvention conceme les armoires modu- 
laires. 

10 

Depuis une quarantaine d*ann6es, il existe sur le march6 de nombreuses armoires 
de stockage el/ou d'agitation de pots de peinture lesquels sont conditionnes de 
pr6f6rence dans de petits conditiomiements de type boltes cylindriques en m6tal 
ou en plastique d*un volume compris entre 0,5 et 5 litres selon les standards 
15 connus dans le monde. En gda6ral, ces machines ou annoires d' agitation des pern- 
tures liquides se divisent en deux grandes families : 

• Les machines (ou armoires) dites « compactes » en raison de la structure 
monobloc de leurs montants. 

• . Les machines (ou armoires) dites «modulaires » en raison de la structure 
20 £ractioim6e de leurs montants. 

'La premiere famille de machines represente plus des 2/3 des applications du mar- 
ch6. Bile consiste k stocker et/ou agiter une ligne complete de pots de peinture 
comprise entre 20 et 120 teintes de base qui ferment le nuancier couleur d*un fa- 
bricant de peinture. Les modules de machines d'agitation se d6clinent en plusieurs 
25 largeurs de 1 m, 1,50 m ou 2 m avec entre quatre et sept 6tages selon la configura- 
tion des lignes de peinture, de pr6f6rence six Stages pour les plus r^andues. Ce 
type de machines est caract6ris6 par des montants monoblocs de part et d'autre 
des Stages. 
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II y a une vingtaine d'ann6es, un nouveaii concept de machine d' agitation modu- 
laire k €t6 lanc6 sur le mardi6 pour r6pondre anx attentes des fabricants de pein- 
ture en of&ant une plus grande souplesse dans la configuration Evolutive des li- 
gnes de peinture. Ce type de machine est caract6ris6 par des montants firactionnfes 
5 correspondant k autant de modules imitaires d'agitation que d*6tages souhait6s. 
Ainsi, la machine peut 6tre constitute k la demande k partir d'lm seul etage jus- 
qu'^ Tempilement de sept 6tages (ouplus) en fonction du besoin. 

La pr6sente invention porte plus particulidrem^t sur les armoires modulaires. Les 
10 aimoires de ce type comportent en g6neral des modules avec des 6tagferes support 
de pots dispos6es les imes au-dessus des autres et reli^ par leurs extrfimites k des 
montants. L'empilement des modules unitaires constitue la structure de la ma- 
chine. Les coloimes ainsi formees peuvent aussi se juxtaposer Tune a c6te de 
. r autre dans Palignement ou perpendiculairement pour augmenter la configuration 
15 de la machine a partir d'un modMe de largeur imique. Get ensemble de colonnes 
est entrauie par un seul moteur avec reprise de la continuite de Tentrainement 
dans les socles par des systdmes poulies/courroies. 

Une motorisation centrale est mont6e sur un socle moteur pour Stre connectSe k 
20 un systeme de transmission de mouvement pour transmettre un mouvefnent de 
rotation k des pales agitatrices a Tinterieur des pots afin d'assurer Tagitation com- 
plete et simultan6e de toute une hgne de pots de peinture, les pales pouvant pren- 
dre la forme gen6rale d'helice. Le systfeme de transmission de mouvement peut 
8tre constitu6 d'un ou de plusieurs arbres d'entraJnement repartis dans les mon- 
25 tants des armoires et de chaSnes ou courroies d'entrainement accessibles ou non 
qui se trouvent dans les 6tagferes supports - de ce fait, 6galement designees « ta- 
blettes mecaniques ». L'interieur de ces armoires dispose done d'une cin6matique 
de transmission mecamque pouvant assurer I'agitation des produits liquides dans 
les pots stockes sur les 6tageres. Cette cin6matique d'entraJnement est en general 
30 une cin6matiqu6 d*entralnement indirecte et est r6alisSe en plusieurs etages de 



r6ductioii pour abaisser la vitesse de rotation d'vm moteur maique de type moteur 
asynchrone toumant entre 750 et 1800 tr/ron en 50 ou 60 Hz i la vitesse^ 
d'agitation requise d'nne multitude de r6cepteurs de type pale d' agitation solidai- 
res k des couvercles agitateurs de pots devant tourner entre 70 et 120 tr/nm. Ainsi, . 
5 entre le moteur initial et les r6cepteurs finaux un system© de transmission inter- 
m^diaire assure la continuit6 du mouvement 

Pour des raisons de stability, les modviles de rarmoire sont gen6ralement consti- 
tu6s d'une structure metallique dans laquelle est agencee le systdme de transmis- 
10 sion du mouvement par des poulies courroie ou chaine associ6 k une ligne 
d'arbres d*entrainement ou par des vis sans fin associ6 k des lignes de courroies 
d'entirainement. Les pots de peinture sont pos6s sur les etag^es, mais ils peuvent 
Stre aussi suspendus au voisinage des 6tagdres. Toutes les combinaisons peuvent 
&tre imagin6es entre le type de transmission et la position d'un pot. 

15 

En general, deux systemes d*entrainement des pales agitatrices a rinteriettr des 
pots sont connus sur le march6 : im systdme avec des tStes d'entrainement du type 
a palette qui coop^rent avec des doigts mont6s sur un arbre traversant le couvercle 
du pots et supportant la pale agitatrice a Tinterieur du pot, et un autre systfeme 
20 avec des pignons ou des roues montes sur Tarbre de la pale agitatrice et entraln6s 
req)ectivement soit par une chaine ou une courroie, soit par une vis sans fin se 
trouvant dans les 6tag^res. 

Dans le cas le plus fi'6quemment rencontre, des tStes d'entrainement individuels 
25 du type k palette sont pr6vues au dessous des etageres formant autant de postes 
d' agitation unitaires que necessaires. Les tStes d*entrainement du type a palette de 
chaque etagdre cooperent avec des el6ments complementaires months sur des 
couvercles agitatexirs de pots par rintermediaire des doigts saillants d'une four- 
chette qui servent a Tentrainement d'un arbre traversant le couvercle agitateur 
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lequel supporte ime pale agitatrice k rint6rieur du pot. Les postes agitation ainsi 
form6s sont positioimSs dans I'axe des t3tes d'entra^ement. Get arrangement ali- 
gns sur des axes coplanaires assure la tran^nission du mouvement mScanique de 
proche en proche. 

5 

Dans un autre type d'entrainem^t, une ligne d'entrainement monobloc est pr6vue 
accessible eu face frontale des 6tag^es du type chaSae ou courroie fonnant des 
zones agitatrices. Les lignes d'entraSnem^t de chaque 6tagdre coop^ent avec des 
616ment3 compl6mentaires mont6s sur des couvercles agitateurs de pots par 

10 rinterm6diaire des dentures d'un pignon ou d'une roue et servant k TentraSnement 
d'un arbre traversant le couvercle agitateur lequel supporte une pale agitatrice k 
rintSrieur du pot. Les zones agitatrices ainsi form6es sont dispos6es de fa9on d6- 
calee perpendiculairement k la ligne d'entrainement. Get arrangement non align6 
sur des axes non coplanaires assure 6galement la transmission du mouvement me- 

15 canique de proche en proche. 

L'utilisateur souhaite disposer de machines d' agitation toujours plus Sconoxniques 
et de plus en plus polyvalentes. Par cons6quent, les machines ou armoires 
d^agitation doiveat pennettre un montage rapide et sans outil« De ce fait, les solu- 

20 tions techniques doivent 6voluer vers la r6duction des op6rations de montage pour 
chaque sous-ensemble individueL Ainsi, les machines doivent int6grer le maxi- 
mum d'616ments pr6assembl6s pour eviter k Tutihsateur un temps de montage 
trop long. De plus, les diff6rents modules d*une armoire agitatrice doivent Stre les 
plus simples possible poxir r6duire les couts de fabrication, notamment en limitant 

25 la variete des sous-ensembles ou en reduisant la diversite des modeles existants 
dans un objectif de standardisation. 

L'armoire agitatrice doit egalement assurer une modularit6 avec une structure 
polyvalente pouvant accueillir des options peripheriques telles que des 6tageres de 
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stockage arri6re, des habillages pour un espace chaiiff6, ou m6me Tabsence des 
616ments m6caniques d* agitation sur quelques etag^res. Une annoire agitattice 
modeme doit r6pondre 6galeinent a d'autres exigences telles que : 

- la limitation du nombre de pieces d^assemblage au strict minimum pour 
5 r6duire les manipulations. 

- la reduction de rencombrement des sous-ensembles pr6assembl6s pour 
un emballage compact, 

- la simplification de T architecture tdieiie pour une version de machine &ono- 
mique, 

10 - les organes de transmission doivent 6tre accessibles de manidre rapide sans 
d^montage de la structure de la machine pour des interventions de maintenance 
(par exenq)le^ le changemrat du moteur ou des cotnxoies), tout en conservant 
une transmission perfoimante du couple. 

- de plus, une fois la machine complfetement mont6e, une tablette m^canique doit 
15 pouvoir rester amovible pour, soit un remplacement en cas d*usure, soit xme 

installation ult6rieure si elle n'a pas 6t6 prevue d^ Torigine. 

On connaJt deja une amioire modulaire d'apres le document FR 2 649 911. N6an- 
moins, le systfeme de transmission du mouvement est tres complexe et, en particu- 

20 lier, les poulies motrices et les poulies r^ceptrices font partie int6grante de la ta- 
blette m6canique ce qui complique le montage et le d6montage de T ensemble, De 
plus, le fait que la ligne d'arbres fasse partie des tablettes mecaniques, Tensemble 
de la gamme de machines d'agitation possede des entraxes difKrents selon les 
tablettes mecaniques qui ne permettent pas de reduire la diversity des fabrications 

25 des pieces de tdlerie ou leur simplicit6 pour Tensemble de la gamme de machines 
d'agitation. Par ailleurs, les modules d'armoire sent monoblocs et assembles en 
usine. Les emballages sont done volumineux. Lors de la r6c6ption des modules 
ch^ Tutilisateur, les modules doivent Stre assembles les uns sur les autres par de 
simples entretoises en plastique pour ^ilit6 le positionnement avant de faire 
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Tobjet d'une liaison par vissage. Un tel montage est long poiur Tutilisateur et ne 
pennet pas d*obtemr une rigidity sujBBsante de la structure k laquelle il est n6ces- 
saire de placer un bandeau de rigidification dans la partie arridre pour solidariser 
r ensemble articiil6 instable. 

5 

On connaM 6galement line aimoire modulaire d'aprte le document FR 2 783 177. 
Mais, ici encore, la ligne d'arbres d'entralnement, qui entraine en rotation une 
courroie en boucle fenn6e k rintferieur d*une mdt6 d*entraSaement tablette m^ca- 
nique, se trouve dans la tablette m6canique. De plxis, la ligne d'arbres doit Stre 
10 installee etage par 6tage par Tutilisateur lors du montage de la machine d' agitation 
modulaire. Les montants de chaque module sont constitu6s par la mise en place de 
nombreux tubes emboit&i rendant le montage long et fastidieux. Cette structure 
tubulaire n' assure pas une rigidit6 parfaite de la machine qui conserve une cer- 
taine instabilite lat6rale. 

L'invention doit done assurer la polyvalence des configurations de stockage et/ou 
d' agitation d'uiie ligne de peinture, de fa9on modulaire et flexible et le plus 6co- 
nomiquement possible. Un autre objectif de Tinvention est de permettre des ma- 
nipulations limit6es de la ligne d'arbres au montage sans outil et de simplifier la 
realisation d*une tablette mdcanique pour r6duire les coQts de fabrication. 

Ces objectife sont atteints par une armoire modulaire pour le stockage et 
rentrainemmt de pots agitateurs comportant un socle de base sur lequel est mont6 
au moins un module d^armoire, et un systfeme de transmission de mouvement 
25 constitu6 d'616ments de transmission motrice et d'616ments de transmission r6cep- 
trice, chaque module d' armoire 6tant compos6 de deux 616ments montants et 
d'une tablette m6canique pour le support et Tentralnement des pots agitateurs. 
Selon rinvention, les el6ments de transmission motrice du systteie de transmis- 
sion de mouvement sont disposes k Text^rieur de ladite tablette m6camque et sont 
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ind6pendante de celle-ci, et la tablette m^anique ne contient que les 616ments de 
transmission rSceptrice. 

Du fait que les ^l^ents de transmission motrice sent concentres sur ime pidce 
5 extreme aux tablettes m6caniques et que les 616ments de transmission r6ceptrLce 
sont concentres sur la tablette mecanique, on obtient une plus grande flexibilite de 
configuration dans les variantes de ligne de peintures. La dnematique 
d'entrainement pent alors 6voluer librement en fonction du besoin ou non 
d' agitation des peintures sans pour autant remettre en cause I'architecture nodale 
10 de la machine. 

On obtient egalement une reduction de Tencombrement des sous-ensembles pr6- 
asisembles pour un emballage compact, notamment en dissociant les montants 
modulaires de la structure d*un 6tage. Les modules d'armoire ne sont plus alors 
15 encombrants en raison des 616ments constitutife dissoci6s. Selon rinvention, seu- 
lement trois sous-ensembles pr6assembl6s (dont deux elements montants identi- 
ques et une tablette m6canique) sont prevus par module d'armoire. 

Selon ime forme de realisation avantageuse de Tinvention, toutes les fonctions de 
20 liaison entre les elements montants et la tablette mdcanique sont concentr6es au- 
tour d'un noeud central qui assure la rigidite complete de Tensemble. De prefe- 
rence, les elements montants et le noeud central de liaison sont assembles par em- 
boitement et retenu par un assemblage clipse. Le nceud central peut egalement Stre 
realise en plusieurs parties distinctes ou en deux parties symetriques berm^hrodi- 
25 tes. De mani^e avantageuse il est realise en plastique et il est le sidge de la fixa- 
tion de nombreux elements accessoires tels que une table de travail, un boitier de 
commande eiectronique, des habillages, des etag^res de stockage arriere, etc . 



Puisque le nceud central concentre I'ensemble des fonctions de Haison, il pent, de 
ce feit, int6grer la ligne d'arbres d'entraJnement Toutes les fonctions de Uaison 
sont done avantageusement regro\ip6es autour d'une architecture nodale. 



Dans une forme de realisation pr6f6ree, les deux 616ments montants et la tablette 
ni6canique de chaque module d'araioire sont months par encastrement avec une 
port6e suflELsante pour assurer la rigidit6 de I'ensemble. Laiigidite du bati est done 
assurte par des encastrements simples qui 6vitent la mise en place de croisiUons 
arrifere classiques g&iant le positionnement d'^tagJsre de stodcage arrive. 

Selon im autre aspect de IHnvention les figments de transmission motrice sont 
constitu6s d'une Ugne d'arbres d'entraSnement ftactionn6s. Lhm des deux 616- 
ments montants de cbaque module comporte une partie de I'aibre d'eatrainement 
ftactionn6, et la partie de I'arbre d'entralnemeat fractionne est fix6e k r616ment 
montant de maniere telle qu'elle soit Ubre en rotation et en translation. Ainsi, cette 
partie de I'arbre d'entralnement fi:actionn6 peut 6galement Stre fix6e k r616ment 
montant de mani^ amovible. La Kgne d'arbres firactionn6s est done ind^endante 
d'une tablette m6canique. 



Le fait que la ligne d'afbre d'entrainement soit ftactionn6e assure I'autonomie 
d'un montant modnlaire avec, k la fois, une mise en place avec le minimum de 
manipulations, vme reduction d'espace pour I'emballage d'une tablette m6canique 
preassembl6e et un d6saccouplement r^ide pour des operations de changement 
des oourroies et de maintenance, par exemple. Puisque chaqne partie de la Ugne 
d'arbre d'entralnement ftactionn6 est fix6e individuellement k r616ment montant 
de maniasre telle qu'il soit Ubre en rotation et en translation, on 6vite la mise en 
place de la Ugne d'arbres lors du montage de I'aimoire. Cela pennet done des ope- 
rations de montage «en aveugle». De plus, puisque la partie de I'arbre 
d'entrainement firactionn6 est Ubre en rotation et en translation, on conserve une 
flexibilite d'aUgnement des arbres fi:actioDn6s pour assurer I'entrainement queUe 



que soient les situations des d6feuts g6om6triques (diis au positiomemtot de la 
machine, par exemple). 



Selon un aspect particulier de IWention I'arbre d'entraSnement k une fonne k 
section constante polygonale ou curviligne non circulaire. De pr6f6reaice, I'arbre 
d'entraJnement k une fonne curviligne non circulaire comme un profil de type 
Torx® peut I'illustrer k titre d'exemple. H peut 3tre r6alis6 par extrusion. L'arbie 
d'entrainement peut aussi poss6der une Sme creuse et ©tre r^s6 en aluminium. 
La forme sp&ifique de I'arbre et sa realisation en aluminium, beaucoup plus 16ger 
que des axes en ader, permettent d'am6Horer les performances du couple de 
transmissioii. 

Aux deux extnSmitds d'un arbre d'entrdiiement sont fix&, de preference, des em- 
bouts qui repreonent les formes g^ometriques de Tarbre. Ces anbouts assurent la 
Uaison entre les pignons motrices des paliers moteurs de chaque noeud central de 
Haison. De manifere avantageuse, I'embottement est realise avec un jeu fonction- 
nel suffisant pour permettre un auto-ajustage angulaire simple et rapide de la^Kgne 
d^atbres lors du montage des deux extremites de I'ensemble int6gre montant-arbre 
fiactionne sur la tablette infdrieure mise en place, puis de la tablette superieure sur 
le montant mis en place. On peut done assurer une Kaison souple pour absorber 
les d6feuts d'aHgnement d'une structure modulaire. L'6nergie mecanique n&es- 
saire au d&narrage lors de l'accel6ration angulaire est optimisee par la reduction 
des moments d'inertie de la Ugne d'arbres. De preference, les embouts sont reaU- 
s6s dans une matiere plastique suffisamment elastique pour encaisser les chocs au 
demarrage et suffisamment dure pour assurer la transmission du couple. Egale- 
ment de mani^e avantageuse, les embouts des arbres sont ajustes et immobilises 
par des goupilles d'axe de type «epingle». Le nombre de pitees de la ligne 
d'arbres est done extrSmement reduit et lui conf&:e une gtapde accessibiUte lors 
d'un eventuel demontage pour une operation de changement de counoie. 
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De manidre avantageuse, le socle de base comporte xai moteur pour rentrainement 
des 616ments de transraission motrice. De pr6f§rence, le moteur est dissociable, 
sans d&nontage, ni du socle de base ni de la structure de la machine. La motorisa- 
tion principale amovible sans contrainte est done facilement interchangeable pour 
5 des iuterventions de maintenance. 

De pr6f6rence, la tablette m6canique est amovible sans d^montage des modules 
d*agitation. Dans une version de r6alisation avantageuse, raimoire comprend an 
moins un module d'annoire avec des tablettes support pour le stockage des pots 
10 sans 616ments de transmission de mouvement 

Selon ym autre aspect, rinvention est rSalisSe par une amioire modulaire pour le 
stockage et rentrainement de pots agitateurs contenant des produits liquides, 
rarmoire modulaire cotDportant un socle de base sur lequel est mont6 au moins un 

15 module d'annoire, et un syst^me de transmission de mouvement constitu6 d'616- 
ments de transmission motrice et d'616ments de transmission r6ceptrice, chaque 
module d'aimoire 6tant compost de deux ^l^ments montants et d'une tablette m6- 
canique pour le support et Tentrainement des pots agitateurs, cette amioire 6tant 
caracterisSe en ce que T ensemble des 616ments de transndssion motrice et r6cep- 

20 trice sont disposes k I'interieur de ladite tablette mecanique, et en ce que la ta- 
blette m^canique comprends au moins un motorSducteur pour Tentralnement du 
syst^me de transmission de mouvement 

Selon une autre forme avantageuse, la tablette m^canique comprends des motor6- 
25 ducteurs individuels months directement sur des postes d'entratnement transmet- 
tant le mouvement en rotation des motoreducteuis sur des pales agitatrices ^ 
rint6rieur de pots. Ainsi on pent obtenir une construction de rarmoire encore plus 
compacte. 
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Selon mi autre aspect de rinvention est r6alis6 par utie annoire modulaire pour le 
stockage et I'eritrainemeiit de pots agitateurs contenant des produits liquides, 
raimoire xnodiilaire coznportant un socle de base sur lequel est mont^ au moins un 
module d'annoire, et un systdme de transniission de mouvemeat constitu6 d'6Ie- 
5 meats de transmission motrice et d*61£ments de transmission r6ceptrice^ chaque 
module d'armoire 6tmt compos6 de deux 616ments montants et d^une tablette m6- 
canique pour le support et TentraSaemeat des pots agitateurs, cette aimoire 6taat 
caract^risSe en ce que les 61ements de transmission motrice sont ConstituSs d'une 
ligne d'arbres d'entrainement fractionn&s et un des deux 6I6ments montants de 
10 chaque module comporte une partie de I'arbre d'entrainement fiactionnS et en ce 
que ladite partie de I'arbre d'entrainement fractionn6 est fix6e k r61£ment montant 
de maniere telle qu'il soit libre en rotation et en translation. De preference, dans 
ce cas, la partie de I'arbre d'entrainem^t firactioim6 est fix6e k I'Sl^ent montant 
de manidre amovible* 

15 

D'autres caract6ristiques et' avantages de I'invention apparaJtront h la lecture de 
description d6taill6e ci-dessous, faite en reference aux dessins annexes. 



La figure 1. est une representation g6n6rale de I'annoire modulaire selon une 
20 foime de realisation de I'invention. 

La jSgure 2 montre deux annoires modulaires selon Tinvention dispos6es c6te k 
cdte. 

Les figures 3a et 3b montrent le socle de base de Taimoire modulaire selon une 
forme de realisation de rinvention. 

25 La figure 4a montre un module de I'axmoire modulaire selon une forme de realisa- 
tion de rinvention. 

Les figures 4b et 4c montrent des details de la tablette mecanique de Tarmoire 
modulaire selon une forme de realisation de ^invention. 
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La figure 5 montre im 616ment montant et un noeud central de Tannoire modu- 
laire selon une fonne de r6alisation de T invention. 

Les figures 6a et 6b montrent en detail le nceud central de rannoire modulaire 
selon une forme de realisation de I'invention avec les 616ments d'entrainement 
5 cdt6 gauche/droite. 

Les figures 7a et 7b montrent, respectivement, une vue du dessous et une vue du 
dessus d'un nosud central de Tannoire modulaire selon une forme de realisation de 
rinvention avec les elements d'entraSnement. 

La figure 8 montre un pignon d'entrainement du syst^me de transndssion de mou- 
10 vement selon une forme de realisation de I'invention. 

La figure 9 montre un exemple d'arbre d'entrainement firactionne selon une forme 
de realisation de TinventioiL 

La figure 10 montre un exemple de fixation de Taibre d'entrainement fi^ctionne 
selon une forme de realisation de Tinvention. 

15 La figure 11 montre une armoire modulaire selon une forme de realisation de 
rinvention avec un plan de travail accessoire. 

La figure 12 montre un detail de la figure 1 1. 

Les figures 13a i 13d montrent un exemple de realisation d*un noeud central re- 
constitue k partir de deux pieces plastiques. 

20 

La figure 1 est une representation gen6rale de rannoire modulaire selon une 
fonne pr6f6ree de realisation de rinvention. L' armoire modulaire 1 comporte un 
socle de base 2 sur lequel sont montes un ou plusieurs modules d' armoire. Chaque 
module d'armoire est compose de deux elements montants 3 et d*une tablette me- 
25 canique 4 pour le support et I'entraSnement des pots agitateurs. Afin de simplifier 
la representation, les pots agitateurs ne sont pas montre sur la figure 1. La figure 2 
montre deux armoires modulaires du mSme type dispos6es c6te k c6te. 
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La figure 3a montre le socle de base 2 de rarmoire modulaire salon una fonne da 
r6aKsation de rinvention. Le socle de base 2 comporte im moteur 5 pour 
rentrainement des 616meiits de transmission motrice. Afin de faciliter Tentretien, 
ce moteur est dissociable sans d6montage, ni du socle de base ni de la structure de 

5 la machine. Le socle de base 2 lui-meme est constitu6 de deux 616ments montants 
3 et d^une tablette m6canique 4. Neamnoins, malgre sa configuration standard, la 
tablette m6canique 4 du socle de base 2 ne comporte pas d'616ment pour I'entral- 
nement des pots agitateurs et ne sert qu'au support des pots agitatexirs. Les 616- 
ments montants 3 sont fix6s sur des 616ments de pied de base 6. La figure 3b mon- 

10 tre Tensemble du socle de base 2 avec le moteur 5. 



Cependant, de manidre avaatageuse, Tensemble des 616ments de transmission 
motrice et r^ceptrice pourrait 6galement 8tre disposes a I'int^rieur de la tablette 
mecanique 4. Dans ce cas, la tablette m6canique 4 comprends an moins un moto- 
15 reducteur pour Tentrainement du systdme de transmission de monvement Selon 
una autre forme de realisation avantageuse, la tablette mecanique pent comprendre 
' des motor6duoteurs individuels montes directement sur des postes d'entraJnement 
transmettant le mouvement en rotation des motor&iucteurs sur des pales agitatri- 
ces k rint^rieur de pots. 

20 

La figure 4a montra un module de rarmoire modulaire, constitu6 da deux 616- 
ments montant 3 droite/gauche, de deux elements de noeud central 7 ainsi que 
d'une tablette m6canique 4 formee d'une partie sup6rieure 4a et d\me partie infe- 
rieure 4b, La partie superieure 4a de la tablette m6camque 4 est constitu6a d'un 

25 plateau en tola pour le support des pots agitateurs. La partie inf6rieure 4b da la 
tablette mecanique 4 contient les 616ments de transmission receptrice du syst^me 
de transmission de mouvement. De manifere connue, ces el6ments de transmission 
de mouvement peuvent etre constitu6s d'lme ou de plusieurs poidies et une cour- 
roie d'entrainement ou une chaine d'entralnement. A titre d'exemple, seulement 

30 un systfeme avec des tStes d'entrainement de type k palette sera decrite par la siute. 
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Cependant, bien entendu, on pourrait 6galement utiliser avec I'invention un sys- 
teme avec des Ugnes d'entxa^ement de type chaSne ou couixoie. 

Les figures 4b et 4c montrent des details de la tablette m6camque de raimoire 

5 modulaire selon une forme de r6alisation de rinvention. La figure 4b est une vue 
de dessus de la partie inf6rieiire 4b de la tablette mScanique 4, et la figure 4c est 
une vue du dessous de la partie infikieure 4b de la tablette mScanique 4. Ainsi on 
pent voir sur la figure 4b le syst^me d'entra&iemcnt comprenant des 616ments de 
transmission r6ceptrice en forme de poulies 8 sur la partie inf^rieure 4b de la ta- 

10 blette m6canique 4. Ces poulies 8 sont relies k des palettes d'entraSnement 10 dis- 
pos6es sur le c6t6 inf6rieur de la partie inferieure 4b de la tablette mScanique 4 
(voir figure 4c) afin de s*engager dans des elements compl6mentaires (non iUus- 
tres sur la figure 4c) montes sur des couvercles agitateurs des pots, par exemple 
des doigts saillants. Un pignon 9 est dispose dans le noeud central 7 oil sont con- 

15 centrees les fonctions de liaison entre les 616ments montants 3 et la tablette 
m^canique 4. Ce pignon 9 est entrain^ en rotation par le moteur 5 situ6 sur le so- 
cle de base 2 a Taide d*un arbre d'entralnement fi:actionn6 qui sera d6crit en detail 
par la suite. Ainsi, les elements de transmission motrice du systeme de transmis- 
sion de mouvement sont disposes a Texterieur de ladite tablette m6canique 4 et 

20 sont independants de celle-ci. La tablette mecanique 4 ne contient que les 616- 
ments de transmission r6ceptrice. Dans Texemple de r6alisation de Tinvention d6- 
crit, le pignon 9, qui constitue une partie des 616ments de transmission motrice du 
systdme de transmission de mouvement, transmet le mouvement h I'aide d'une 
courroie a:ant6e (non illustr6e sur la figure 4b) aux poulies 8 qui constituent les 

25 616ments de transmission r6ceptrice. 

De preference, la tablette m6canique 4 est amovible sans d6montage des modules 
d' agitation. Dans xme forme de realisation avantageuse, Tarmoire comprend au 
moins un module d'armoire avec des tablettes support pour le stoclcage des pots 
30 sans 616ment de transmission de mouvement. 
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La figure 5 montre un 616ment montant 3 et un exemple d*un noeud central de liai- 
son 7 de Taimoire modulaire selon une forme de r6alisation de rinvention. Daos 
cet exemple le nceud ceatral de liaison 7 est r£alis6 en ime senle pi6ce. L'616ment 

5 montant 3 est t6ahs6, de mani^re connue, en tdle. Le noeud central de liaison 7 est 
r6alis6 en matidre plastique. H assure entre autres les fonctions de Haison entre les 
616ments montants 3 et la tablette m6canique 4 pour la rigidificadon de 
I'ensemble. Les 616ments montants 3 et le noeud central de Uaison 7 sont assem- 
bl6s par embottement et retenus par un assemblage clips6. A cette fin, des ouver- 

10 tores ou encoches 11 sont pr6vues dans r616ment montant 3 dans lesquelles des 
parties correspondantes 61astiques 12 form6es sur le c6t6 ext6rieur du noeud cen- 
tral 7 viennent s'oacliqueter. Les deux 616ments montants et la tablette mScanique 
de chaque module d'aimoire doivent 8tre montes par encastrement sur une portee 
suffisante afin d' assurer la xigiditS de I'ensemble, 

15 

Ainsi est r6alis6 un lien central en deux parties pouvant assurer la polyvalence des 
fonctions soubaitee. Ce lien on noeud central 7 de liaison est done le sifege des 
multiples fonctions d'assemblage. H peut Stre r6alis6 en ime seule partie solidaire 
de la tablette m^canique 4 et integre par efifet de sym6trie gaucbe/droite les fonc- 
20 tions de la transmission de monvement ou de ses guidages. Le nceud central 7 de 
liaison peut 6tre pr6assembl6 k la tablette m6canique, Lors de Topfiration de mon- 
tage de Tarmoire, il suflBLt done d'encastrer les parties fibres du noeud central 7 
dans les 616ments montants 3. 

25 Comme on peut le voir sur les figures 13a k 13d, le noeud central peut Stre r6alis6 
6galement en deux parties symetriques hermaphrodites. II peut egalement Stre 
reafis6 en plusieurs parties distinctes. Les figures 13a k 13d montrent un exemple 
de realisation d'un nceud central reconstitu6 k partir de deux pieces plastiques. 
Dans ce cas, une des parties peut Stre montSe solidaire de la tablette m^canique et 

30 Tautre partie solidaire du montant. Le noeud central 7 de liaison est reconstitu6 k 
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partir du clipsage de deux pieces en plastique totalement idmtiques qiu 
s'emboJtent sur une portte suffisante pour assurer la iigidit6 du nceud. 

Les figures 6a et 6b montrent ea detail le noeud central 7 de liaison de raimoire 

5 modulaire selon une forme de r6alisation de rinvention. Le noeud central 7 pent 
6tre configure selon sa position daris rannoire modulaire, soit en int6grant les 
616ments de transmission motrice du systfeme de transmission de mouvement (voir 
figure 6a), soit en integrant des galets de guidage 13 de la courroie faisant partie 
des 616ments r6cepteurs (voir figure 6b). Les galets de guidage 13 et de tension 

10 des 616ments de courroie ou chaine peuvent done 6galement 6tre d6port6s en de- 
hors de la fablette mecanique 4 afiai d'en simplifier au maximum la realisation, 
Ainsi, les 616ments de transmission motrice ou les 616ments de transmission r6cep- 
trice peuvent sans contrainte etre maintenus ou retires selon les cas d'utilisation 
ou les configurations des clients. Par ailleurs, la souplesse donn^e k la cinemati- 

15 que grace k rextemaUsation de la ligne d'arbres pennet d*envisager une Evolution 
de la cin6matique d'entramement indirecte vers une cinematique directe sans au- 
cune modification apparente de la machine d' agitation. A titre d'exemple, chaque 
tdte d'entraSnement de la tablette mecanique 4 pent disposer de sa propre micro- 
motorisation unitaire. La suppression complete du systeme de transmission de 

20 mouvement traditioimel pent rendre encore plus flexible et 6conomique les confi- 
gurations de machine d' agitation. Le principe d'une cinematique directe consiste 
done k r6duire encore davantage le nombre d'616ments constitutifs de la transmis- 
sion en rapprochant la motorisation au plus pres des tdtes d'entratnement. Dans 
cette hypothfese, la ligne d'arbres 14, les elements de transmission motrice et/ou 

25 r6ceptrice, ainsi que la courroie ou la chaine disparaissent au profit d'une solution 
de microreducteur motoris6 raccordd directement sur Taxe de la palette 
d'entraJnement sans transformation visible du mode de stockage et/ou d' agitation 
des couvercles agitateurs de pots. Ainsi, le systeme de transmission de mouve- 
ment pent rassembler de nouveaux moyens de transmission motrice et r6ceptrice 

30 regroupes int6gralement k rint^rieur m&me de la tablette mecanique 4. 
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La figure 6a montre un nceud central 7 dans lequel est int6gr6 un pignon d'entrai- 
nement 9, dont la fonction a d6j^ 6t6 d6crite par rapport k la figure 4, et tin galet 
13 de guidage de la courroie. Une telle configuration du noeud central 7 est utili- 
5 s6e du cdtd ot se trouve la motorisation et la jonction k la ligne d'arbres. De Tau- 
tre cdt6 de la tablette mScanique 4 est fix6 un noeud central 7 identique mais com- 
prenant deux galets 13 de guidage et de tension de la couiroie fixes en libre rota- 
tion (voir figure 6b). 

10 La figure 7a montre xme vue de dessous d'xm noeud central 7 de Tarmoire modu- 
laire selon une forme de r6alisation pr6f6r6e de Tinvention. On pent constater 
qu*un pignon 9 se trouve egalement sur ce c6t6 du.noeud central 7. Les deux pi- 
gnons 9 de chaque cote sont relics ens^ble de mani^re telle que Tentrainement 
en rotation d*un des pignons 9 ait pour consequence egalement Tentrainement de 

15 Tautre. 

Sur la figure 7a, on peut 6galement voir le moyen d'encastrement particuli^rement 
efficace et simple mis en oeuvre dans cette example de realisation aux extremites 
de la tablette m6canique 4 sur sa partie inf6rieure 4b, En ejffet, lors de la febrica- 

20 tion de la partie inferieure 4b de la tablette mecanique 4 en tdle, une d6coupe spS- 
cifique est r6alisee k ses extr6mit6s de telle sorte qu*au moment du pUage des 
bords qui assure&t I'inertie sufGsante de la tablette mecanique^ des lames 18 lar- 
ges et longues en forme de couteau apparaissent automatiquement aux quatre 
coins de la tablette en tdle dans le prolongement desdits bords repliSs k 90^ par 

25 rapport au fond. La tablette mecsmique 4 ainsi form6e se comporte alors comme 
une poutre de grande longueur mieux encastree k ses extr6mit6s pour limiter au 
maximum les amplitudes transversales d'un Sventuel mouvement pendulaire. De 
plus, une poutre encastr6e k ses extremites fl6chit beaucoup moins sous I'eflfet 
d'une charge uniform6ment r6partie sur toute sa longueur, comme id, ou d*une 



I 
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charge ponctuelle rameate en son milieu, qu'nne poutre sur deux ^puis dont les 
extr6init6s sont libres en rotation. Lors du montage les lames 18 s'encastrent dans 
des fourreaux compl6mentaires 19 forai6s dans le noeud central 7. Des panneanx 
de guidage et de rigidification sont fonn6s sur les deux c6t6s du nceud central 7 
5 dans cet exemple de realisation (voir 6galement figure 7b). 

Bien entendu, un tel systeme d'encastrement noeud central/tablette de support 
conune illustr6 sur les figures 5 h 7 pouirait etre utilis6 dans d'autres types 
d'armoire ind6pendamment de la configuration du systfeme de transmission de 
10 mouvement 

La figure 8 montre un exemple de pignon d'entrainement 9 du systeme de trans- 
mission de mouvement selon une forme de realisation de Tinvention, Selon cet 
exemple, la partie sup6rieure du pignon d'entrainement a une forme de type 

15 Tors®. N6anmoins, toute autre forme a section polygonale ou curviligne non cir- 
culaire, telle qu*une forme triangulaire ou carree, pourrait 6tre envisag6e. La partie 
inf6rieure du pignon 9 a la forme d'un pignon classique et sert k Tentrainement de 
la courroie crant6e (non illustr6e) qui transmet le mouvement aux poulies 8 (voir 
figure 4b, par exemple). En g6n6ral, seuls les pignons d'entraJuement 9 se trouvant 

20 sur le c6t6 superieur du nceud central 7 pr6sentent une telle partie inf6rieure en 
fomie de pignon classique. N6anmoins, afin de reduire le nombre de pieces, les 
pignons d'entralnement 9 se trouvant sur le cote inferieur du noeud central 7 peu- 
vent 6galement 8tre 6quip6s d'une telle partie mf6rieure en forme de pignon clas- 
sique. Cependant, dans ce cas, ce pignon n'entraine pas de courroie. 

25 

Selon une forme de realisation de Tinvention les elements de transmission motrice 
sont constitu6s d'une ligne d'arbres d'entralnement fractionnes. La figure 9 mon- 
tre un exemple d'un tel arbre d'entralnement fiactionne. Uarbre 14 reprend des 
formes d' arbre comues. L* arbre d'entrainement a ime forme k section constante 
30 polygonale ou ourviUgne non circulaire, De preference, Tarbre d'entrainement a 
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xine forme curviligae non circulaire de type Toix . II pourrait 6galemeat avoir une 
forme k section constante polygonale telle qu'une forme triangulaire ou cair6e. H 
peut Stre r6alis6 par extrusion. De pr6ference, la fonne de section de Tarbre cor- 
respond k la forme de section du pignon d'entraHiement 9. L'arbre d'entrainement 
5 peut aussi poss6der une Sme creuse et etre r6alis6 en aluminium. 

Aux deux extr6mit6s d*mi arbre d'entraiaement 14 sent fix6s des 616ments de liai- 
son avec les pignons 9 d'entralnement ou des embouts IS qui repremient h 
rint6rieur les formes g6om6triques ext6rieures de Tarbre et du pignon 9 d'entra!- 

10 nement Ces embouts assurent la liaison entre les pigaons moteurs des paliers mo- 
teurs de chaque noeud. L'emboitement des embouts IS sur I'arbre d'entrainement 
14 et le pignon 9 d'entraJnement est r6alis6 avec un jeu fonctionnel suffisant pour 
permettre un auto-ajustage angulaire simple et rapide de la ligne d'aibres lors du 
montage des deux extrStnitSs de Tensemble integr6 montant-arbre fi-actionn6 sur 

15 la tablette inf6rieure mise en place, puis de la tablette sup6rieure sur le montant 
mis en place. On peut done assurer une liaison souple pour absorber les d6fauts 
d'alignement d'une structure modulaire. L'Snergie m6canique nScessaire au d6- 
marrage lors de racc616ration angulaire est optimis6e par la reduction des mo- 
ments d'inertie de la ligne d'arbres. Par ailleurs, les embouts sont, de pr6f6rence, 

20 r6alis6s dans une matifere plastique suffisamment 61astique pour encaisser les 
chocs au demarrage et suffisamment dure pour assurer la transmission du couple. 

Les CTibouts des arbres sont ajustes et immobilises par des goupiUes d'axe 16 de 
type « epingle ». Le nombre de pieces de la ligne d'arbres est done extremement 
25 reduit et lui confere une grande accessibility lors d'un 6ventuel demontage pour 
une operation de changement de courroie. 

L'un des deux elements montants 3 de chaque module porte une partie de T arbre 
d'entrainement fractionne. La figure 10 montre un exemple de fixation de Tarbre 
30 d'entraSnement fractiomie centre Telement montant 3. La partie de Tarbre d*entraJ- 
nement fi:actionn6 14 est fixee k T element montant 3 de mani^ qu'U soit Hbre en 
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rotation et en translation. De pr6f6rence la fixation est amovible et assurSe par 
clipsage de Tarbre dans des clips 17. On obtient done une r6duction substantielle 
du nombre de pidces constitutives de la ligne d'arbres et une grande accessibility 
pour le d6montage de Tarbre. 

5 

Bien entendu, un tel systeme d'arbre d^entrainement fractionn6 et de fixation de 
* Tafbre contre r616ment montant comme 11 est illustr6 sur les figures 9 et 10 pent 
8tre utilise dans d'autres types d'armoire independamment de la configuration du 
systeme de transmission de mouvement. 

10 

La figure 11 montre une armoire modulaire selon une forme de r6alisation de 
I'invention avec un plan de travail accessoire, et la figure 12 montre un d6tail de 
la figure 11. Le nceud central 7 pent aiasi servir de siege pour la fixation d*une- 
multitude ^elements accessoires tels qu'une table de travail, im boltier de com- 
15 mande 61ectromque, des habillages, des etageres de stockage arriere, etc . 

Les figures 13a a 13d montrent un exemple de r6alisation d'un nceud central 7 
reconstitu6 ipartir de deux pieces plastiques totalement identiques. 
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Revendications 

Axmoire modulaire pour le stockage et rentralQenient de pots agitateuxs 
contenaat des produits liquides, rarmoire modulaire (1) comportant un so- 
cle de base (2) sur lequel est mont6 au moins un module d'armoire, et un 
systtoie de transmission de mouvement constitu6 d'616ments de transmis- 
sion motrice (9, 14) et d'elements de transmission r6ceptrice (8), chaque 
module d'armoire 6tant compos6 de deux 616ments montants (3) et d'une 
tablette m6canique (4) pour le support et Tentrainement des pots agita- 
teurs, 

caract6risee en ce que 

les 616ments de transmission motrice (9, 14) du systdme de transmission de 
mouvement sont disposes k Text^rieur de ladite tablette mecanique (4) et 
sont independents de celle-ci, et en ce que la tablette mecanique (4).ne 
contient que les el6ments de transmission r6ceptrice (8). 

Armoire modulaire selon la revendication 1, caract6ris6e en ce que les 
fonctions de liaison entre les elements montants et la tablette mecanique 
sont concentr6es dans un noeud central de liaison (7) dans les 6I6ments 
montants (3) qui assure la rigidity de Tensemble. 

Armoire modulaire selon la revendication 2, caract6ris6e en ce que les 
616ments montants (3) et le noeud central de liaison (7) sont assembles par 
embo!tement et retenu par un assemblage clips6. 



Annoire modulaire selon rvme des revendications 2 et 3, caract6ris6e en ce 
que le noeud central de liaison (7) est r6alis6 en deux parties sym6triques 
hennaphrodites. 

Armoire modulaire selon Tune des revendications 2^4, caract6risee en ce 
que le noeud central de liaison (7) est le si6ge de la fixation des 616ments 
accessoires. 

Annoire modulaire selon Tune des revendications 2 a 5, caract6ris6e en ce 
que le nceud central de liaison (7) est realise en plastique. 

Annoire modulaire selon Time des revendications precedentes, caract6ri- 
s6e en ce que les deux 616ments montants (3) et la tablette mecanique (4) 
de chaque module d' annoire sont months par encastrement sur une port6e 
suffisante afin d' assurer la rigidit6 de Tensemble. 

Armoire modulaire selon Tune des revendications precedentes, caract6ri- 
s6e en ce que les elements de transmission motrice sont constitu6s d*mie li- 
gne d'arbres d'entrainement fi:aotionn6s (14). 

Annoire modulaire selon la revendication 8, caract6ris6e en ce qu*un des 
deux 616ments montants (3) de chaque module comporte tme partie de 
Tarbre d*entratoement fractionne (14) et en ce que ladite partie de Tarbre 
d'entrainement fractionne (14) est fix6e h l*616ment montant (3) de ma- 
niere telle qu'il soit libre en rotation et en translation. 

Armoire modulaire selon la revendication 9, caracterisee en ce que ladite 
partie de Tarbre d'entrainement fractionne (14) est fix6e k I'element mon- 
tant (3) de maniere amovible. 
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11. Armoire modulaire selon rune des revendications 8^10, caract6ris6e en ce 
que Tarbre d'entrainement (14) k una forme a section constante polygonale 
ou curviligne non circulaire. 

5 12. Armoire modulaire selon la revendication 1 1, caracteris6e en ce que V arbre 
d'entralnement (14) k xme forme curviligne non circulaire de type Toix®. 

13. Armoire modulaire selon IHrne des revendications 8 i 1 2, caract6risee en ce 
qu'aux deux extr6mit6s de Tarbre d'entralnement (14) sent fix6s des em- 

10 bouts (15) qui reprennent les formes g6om6triques de Tarbre et qui assu- 

rent la liaison entre des pignons motrices (9) des paliers moteurs de chaque 
noeud central de liaison (7), 

14. Armoire modulaire selon la revendication 13, caract&isee en ce que 
15 rembottement des embouts (15) sur les paliers moteurs (9) de chaque 

noBud central de liaison (7) est realise avec un jeu fonctionnel sufELsant 
pour petmettre un auto-ajustage angulaire simple et r^ide de la ligne 
d'arbres lors du montage. 

20 15. Armoire modulaire selon Tune des revendications 13 et 14, caract6ris6e en 
ce que les embouts sont realises daQS une matiere plastique sufBsairtment 
elastique pour encaisser les chocs au d6marrage et suffisanunent dure pour 
assurer la transmission du couple. 

25 16. Armoire modulaire selon Tune des revendications 13 i 15, caract6risee en 
ce que les embouts (15) sont ajust^s et immobilises par des goxrpilles d'axe 
de type « epingle ». 



17. 

30 



Armoire modulaire selon Tune des revendications 8 k 16^ caract^risee en ce 
que Tarbre d'entraiiaement (14) est r6a]is6 par extrusion. 
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18. Armoire modulaire selon Tune des revendications 8 k 17, caract6ris6e en 
ce que Tarbre d'eatraSnement (14) possfede une tote creuse. 

19. Armoire modulaire selon Time des revendications 8^18, caract6ris6e en 
5 ce que Tarbre d'entrainement (14) est r6alis6 en aluminixun. 

20. Armoire modulaire selon Tune des revendications pr6c6dentes, caracteri- 
s6e en ce que le socle de base (2) comporte un moteur pour rentrainement 
des elements de transroission motrice. 

10 

21. Armoire modulaire selon la revendication 20, caract6risee en ce que le 
moteur (5) est dissociable, sans d6montage, ni du socle de base (2) ni de la 
structure de la machine. 

15 22. Armoire modulaire selon Tune des revendications prec6dentes caract^s6e 
en ce que la tablette mecanique (4) est amovible sans d6montage des mo- 
dules d* agitation. 

23; Armoire modulaire selon Tune des revendications pr6c6dentes, caract&i- 
20 see en ce que Tannoire comprend au moins un module d' armoire avec des 

tablettes support pour le stockage des pots sans 616ments de transmission 
de mouvement. 

24. Armoire modulaire pour le stockage et Tentralnement de pots agitateurs 
25 contenant des produits liquides, rannoire modulaire (1) comportant im so- 

cle de base (2) sur lequel est mont6 au moins un module d'armoire, et un 
systfeme de transmission de mouvement constitu6 d*616ments de transmis- 
sion motrice (9, 14) et d'elements de transmission receptrice (8), chaque 
module d'armoire etant compos6 de deux 616ments montants (3) et d'une 
30 tablette mecanique (4) pour le support et TentraJnement des pots agita- 

teurs. 



caracterisee en ce que rensemble des 61ements de transmission motrice (9, 
14) et receptrice (8) sont disposes a rint6rieur de ladite tablette m^canique 
(4), et en ce que la tablette m6canique (4) comprends au irioins un motore- 
ducteur pour T^ntrainement du systeme de transmission de mouvement. 

Armoire modulaire selon la revendication 24, caract6ris6e en ce que la 
tablette mecanique (4) comprends des motor6ducteurs individuels mont6s 
directement sur des postes d'entrainement transmettant le mouvement en 
rotation des motor^ducteurs sur des pales agitatrices k Tintdrieur de pots. 

Armoire modulaire pour le stockage et Tentrainement de pots agitateurs 
contenant des produits liquides, Tarmoire modulaire (1) comportant un so- 
cle de base (2) sur lequel est monte au moins un module d' armoire, et un 
systdme de transmission de mouvement constitue d*61^ents de transmis- 
sion motrice (9, 14) et d'elements de transmission receptrice (8), chaque 
module d'armoire 6tant compost de deux 616ments montants (3) et d*me 
tablette m6canique (4) pour le support et Tentrafnement des pots agita- 
teurs, caract6ris6e en ce que les elements de transmission motrice sont 
constitu6s d'une ligne d*arbres d'entralnement fractionn6s (14) et un des 
deux 616ments montants (3) de chaque module comporte xme partie de 
rarbre d'entraSnement firactionne (14) et ep. ce que ladite partie de I'arbre 
d'entrainement fractionne (14) est fixee a Telement montant (3) de ma- 
niere telle qu'il soit libre en rotation et en translation. 

Armoire modulaire selon la revendication 26, caract6risee en ce que ladite 
partie de Tarbre d*entrainement fi:actionn6 (14) est fixee k Tel^ment mon- 
tant (3) de manifere amovible. 
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Abrege 

Une armoire modulaire poxir le stockage et rentraJnement de pots agitateurs 
contenant des produits liquides est decrit, rarmoire modulaire comportant un 
5 socle de base sur lequel est monte au moins un module d' armoire, et un systfeme 
de transmission de mouvement constitue d*616ments de transmission motrice et 
d'61ements de transmission r^ceptrice, chaque module d' armoire 6taat compos6 de 
deux 616ments montants et d'uue tablette m6canique pour le support et 
rentraS!aement des pots agitateurs. Les 616ments de transmission motrice du 
10 systdme de transmission de mouvement sent disposes a Textfeieur de ladite 
tablette m6canique et sont ind6pendants de celle-d, et la tablette m^canique ne 
contient que les Elements de transmission rSceptrice. 

15 Figure 1 
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Fig. 5 
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Big. 6b 
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Fig. 8 
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Fig. 10 
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Fig. 13d 




Fig. 13c 
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